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La présente invention a pour objet un dispositif pour la
transformation d'un manement de translation rectiligne alternatif
en un mouvement de rotation pas a pas, de sens canstant, autour
d’un axe de rotation paralidls & 1'axe du mouvement de translation.

Plus spécifiquement, ce mouvement de rotation pas & pas
s'effectue pendant les déplacements dans un sens donné de 1'élé-
ment mécanique soumis audit manement de translation alternatif.

Lt'invention caoncaerne en cutre tous les appareils com-
portant application dudit dispositif et notamment ceux dans les—
quels on désire soumettre des éléments mécaniques d'une part a
un mouvement de translation rectiligne alternatif et d'autre part
& un mouvement de rotation pas & pas de sens donné et d'axe paral-~
léle & 1l'axe du meuvement de translation alternatif précité ou a
un mouvement résultant de la transformation de ce mouvement de ro-
tation, au moyen notamment d'engrenages, de roues et courroies
et/ou d'un systéme vis-écrou, paf exemple en un mouvement rectiligne
de sens constant parallélement & l'axe de rotation précité.

Il faut par ailleurs noter, comme on le verra ci-aprés,
que le mouvement de rotation réalisé & l'aide du dispositif pré-
cité est un mouvement de rotation relativement & 1'éldment méca—
nique soumis au mouvement de translation primitif, en fait un mou-
vement hé&licoldal. .

L'avantags essentiel du dispositif précité consiste en ce
qu'il suffit de disposer d'une ssuls saurce motrice, par exemple un
élsctro-aimant dont le noyau subit et transmet un mouvement de
translation ractiligne alternatif, pour 1l'accomplissement dudit mouve-
ment de translation slternatif et dudit mouvement de rotation pas & pa:
de sens constant (ou d'un mouvement, par exemple de translation
rectiligne, qui résulte ds la transformation dudit mouvement ds
rotation),

Confarmément & la présente invention; le dispositif pré-
cité est'caractérisé en ce qu'il comporte un biti, un ensemble mo-
bile susceptible de se déplacer suivant un mouvement de transla-
tion rectiligne alternatif, par exemple sous l'action d'un électro-
aimént, un arbrs monté rotatif sur cet ensemble mobile suivant un
axe paralléle & l'axa de translation dudit ensemble mobile, una
roue dentés solidaire de cat arbre rotatif et dont les dents sont

placées sur l'uns des faces de ladite roue, un bras monté rotatif,
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sur le bati précitsd, autour d'un axa perpendiculaire a 1'axa de
translation précité de telle sorte que ledit bras rotatif soit
dirigé vers la face dentée de la roue précités, ce bras étant en
légére obliquité par rapport 3 ladits face lorsqu'il est dans sa
position de repos, st que, lors du déplacement dans un sens de 1'sfi~
semble mobile, l'extrémité libre dudit bras rotatif soit appuyde
contre les dents de ladita face dentée de fagon & provoguer unes
rotation élémentaire de ladita rous dentde at de 1'arbre rotatif
qui la porte, rotation au cours de laguelle ledit bras rotatif,
a4 partir de sa position de repos, est lui-m8ma entratné en une
rotation de faible amplitude qui a pour sffat d'aumgenter son
obliquité par rapport & ladite face dentée, le déplacement de sens
contraire de 1l'ensemble moblile libérant ladit bras rotatif at ne
provoguant alnsi aucune rotation de ladite rous dentéa et dudit
arbre rotatif,

Dans la suite du présent mémoirs descriptif, on appelera
“déplacement de retour" celui des mouvemerits élémentaires de 1'en=
semble mobile qui ne produit pas la mouvement de rotation précitéd

Selon une caractéristiqua de 1'invention,;le bras rotatif pré-
cité coopérs avec un moyen de rappel élastiqus qui le raméne A sa
position de repos lors du déplacement de ratour ds 1'anssmble mo-
bile,

) Selon une autre caractéristiqua da 1l'invantion, las dents
de la roue dentde précitée comportent un c6té légd@rement incliné
par rapport & la face de ladits rouas dentée et un cbté fortement
incliné par rapport & ladits face ou psrpendiculaire & catte face,

Conformémant & une autre caractéristique de 1l'invantion,
la distanca de l'extrémité libre du bras rotatif prscité, dans sa
position de rapos, & la facs dentée de la rous dentda est réglée
de telle sorte que dans la premirs partie du déplacement aller
de l'ensemble mobile précité ledit bras rotatif ne solt pas appu-
yé contre catte face dentée et qu'il n'y ait pas de rotation de
1tarbre rotatif précité, ce qui permet d'cbtenir simultanémant un
mouvement ractiligne alternatif et, pendant la déplacement aller
de celui~-ci,un mouvement de rotation & début différé,

D'autrss buts, caractéristiques ou avantages da 1'in-
vention apparaitront au cours de la daescription ci-aprés qui con-
cerns das modes de rdalisation préférds, donnés & titre non limi-

~
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tatif ; cette description est faite en référence aux dessiné anng-
x8s sur lesquels :

- la figure 1 est une vue schématigue du mode de réalisation
préféreé du.dispcsitif de transformation de mouvement de
1'invention ;

- la figure 2 est une vue de la face d'e*trémité dentéde ,
suivant la fliche F de la figure 1, de la roue dentée du
dispositif de la figure 1 ;

- les figures 3a, 3b, 3c et 3d sont des schémas des positions
respectives du bras rotatif et de laroue dentés du dispaosi~
tif de la figure 1, ces figures illustrant les phases succes-
sives d'un déplacement aller - retour de 1'ensemble mobile
du dispoSiFif de la figure 1 (sur ces figures la roue den-
tée est vue suivant 1la flidche F' de la figure 2 ; on a
aussi supposé gue le biti était supprimé, pour la clartd
de la figura) ;

- la figure 4 est vue en élévation de profil d*un appareil com—
portant application du dispositif de transformation de mouve-
ment delia figure Lpour la clarté de la figure, on a suppo-
sé que 1l'une des plaques latérales du bAti de 1'appareil
avait &té otée ; et

-~ la figure 5 est .une vue en coupe de 1'appareil ds la figure
4 (avec les deux plaques latérales du bati),selon.s-s de la fig

Le dispositif de transformation de mouvement de la figure
1.comprend un biti 1, un ensemble maobile A susceptible de se dé-
placer suivant un mouvement de translation rectiligne alternatif
dans les direction et sens schématisés par les fliéches f et !,
das moyens moteurs pour actionner cet ensemble mobile A, ces mo-
yens étant constitués ici par le noyau mobile 2 d'un électro-
aimant 3, un arbre 4 monté rotatif sur cet ensemble mobils E par
1'intermédiaire de.paliers montés & 1'intérieur des pattesde sup-
port 4a et 4b, une roue dentée 5 sclidaire de l'arbre 4 et dont
les dents telles que 5a sont olacées sur l'une des faces principa-
les de ladite rous, et un bras 6 monté rotatif, sur le bati 1,
autour d'un axe perpendiculaire & la direction de translation ds
l'ensemble mobile A. . )

L'ansembla mnbile A peut présenter une structure quelcqn—

que pourvu qu'il sunpnrtsrl'arbrs 4 st qu'il soit entrainé en trens-

lation par le noyau mcobile 2, par exemple, comme représenté, par
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1'intermédiaire d'un flasque 8 bloqué, au moyen d'écrous 9 et 1o,
avec les rondslles assocides 9a et 10a, sur une tige filetse 11
solidairse du noyau 2 ; bien entendu, le corps de l'électro-aimant
3 est fixé sur le bAti 1 par tous moyens appropriés ; le bras ro-
tatif 6 est par exempls monté sur un bloc de support 12 fixé sur
le b8ti 1 par les équerres 13a et 13b ; ce bloc de support 12 com-
porte, sur sa face visible sur la figure 1, une butée fixe 14 qui
limite la rotation du bras 6, vers la bas, dans les conditicns re-
présentées sur la Figure 1 ; l'une des faces latérales de ce bloc
de support 12 sst munie d'un moyen de rappel élastique 15, fixé en
15a sur le bloc 12, ce moyen étant constitug par une lame d'acier
qui fait saillie sur la face principale visible du bloe 12, de
telle sorte gque, dans sa rotation vers le Qaut, dans les conditions
raprésentées sur la figura 1, le bras rotatif 6 vienne d'abord en
contact avec cette lame d'acier et repousse ensuite 1'extrémits
libre de celle-ci vers le haut. ‘

La figure 2 montre la face gauche (par rapport & la figu-
re 1) de la roue dentée 5, cette face comportant ici dix dents

-telles que les dents a, b, ¢, d et e, chaque dent étant constituds

d‘un premier c8té tel que 16, légérement incliné par rapport & la
face précitée, et un cBté 17 perpendiculaire & cette face ; selon
une variante, ce c8té 17 pourrait @tre fortament incliné par rap-
port & ladite faca. .

- Comme on peut le voir sur la figure 1 ou les figures 3a
3b, 3c et 3d, 1'axe 7 du bras rotatif 6 est décalé par rapport &
1'axa 5b de la roue dentée § ; dans sa position de rapos, en prin-
cips contre la butée fixe 14, le bras rotatif 6 est en légéra ohli-
quité par rapport & la face dentée de la roue S st son extrémité
6= n'est pas engagde dans les creux des dents de la roug 5 ( 1'sn-
semble mobile A, l'arbre 4 et la roue dentés 5 étant alors égals-
mant dans leur position de repos). Par rapport - & la vue de la fi=-
gure 1,1'extrémité 6a du bras rotatif 6 ge trouve en regard de
la partie arriére de la zone périphérique dentée de la rous 5
(position schématisée par le patit carré 6'a sur la figure 2).

La position de repos du systéme est illustrée par les
figures 3a et 3d (la figure 3a correspondant & la figure 2}, la
rous dentée 5 ayant tourné d'un angle élémentaire, cofrespondant
& una dent, de la position de la figurse 3a a la position de la
figure 3d (la dent b ayant par exemple pris la place de la dent
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précédente c).

On suppaose qua l'électro-aimant 3 est alimenté pér un
courant continu et qu'il est possibls d'exciter son circuit d'ali-
mentation par des impulsions distinctes ayant pour effet de dépla-
cer le noyau mobile 2 dans le sens de la fl2che f, le déplacement
de sens contraire, suivant la fléche f' étant obtenu sous 1'action
de moyens de rappel élastique intégrés au bati dudit slectro-aimant.

Le foncticnnement de ce dispositif de transformation de
mouvement est le suivant :

Le déplacement du noyau mobile 2 vers la gauche de la
figurs 1 (fléche f) par excitation de 1'électro-aimant 3 a pour
effet d'entrainer l'ensemble mobile A dans le sens de la fléchs f,
ainsi que l'arbre 4 et la roue dentée 5 ; dans une premidre partie
de ce déplacement, gui correspond ici & la hauteur h d'une dent ds
la roue 5, le fond du creux de la dent ¢ se trouve amené en contact
avec l'extrémité 6a du bras rotatif 6 (position représentée sur la
figure 3b) i la poursuite du déplacement de la roue dentée § [ds 15
gauche vers la droite sur les figures 3a & 3d, a pour effaet d'appu-
yer l'extrémité 6a du bras rotatif 6 dans le creux de la dent c et
contre la face ébrupte de cstte-dent, ce qui provoque la rotation
du bras rotatif 6 vers le haut et, simultanément, la rotation de la
roue dentée 5 dans le sens des aiguilles d’una montre pour un chser—
vateur regardant dans la direction de la flache F (figure 1 ou fi-
gure 3c) ; la position représentée sur la figure 3c correspond &
la position d'avancement maximal de la roue dentéas S, Au cours de
la rotetion du bras 6 depuis la position représentée sur la figure
3b Jusqu'd la position représentée sur la figure 3c, la lams élas-
tique 15 a été repoussée vers le haut par ledit bras ; dés que cessa
1l'alimentation de 1l'électro-aimant, les moyens de rappel élastique
du noyau mobile 2 raménent celui-ci vers la droite (figure 1) (dé-
placement suivant la fléche F'), da méme que l'ensembls mobils A,
l'arbre 4 et la rous dentée 5 1 cette derniéré s8 libére donc du
bfas rotatif 6 qui est ramené dans sa position de repos, représentée
sur la figure 3d, par la lame élastique 15. Ainsi, le déplacement
aller, suivant la fléche f, du mouvement de translation rectiligne
alternatif de l'ensemble mobile A a &été transformé en un mouvement
de rotation élémentaire de la rous dentée 5, dans un séns détermi-
né ; on congoit qu'une série de mouvements aller et retour du noyau

mobile 2, et par conséquent de 1l'ensemble mobile A,permette d'obte-
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nir une rotation pas & pas, de sens constant, de la roue 5, cs
mouvement de rotation s'effectuant selon un axs Sb qui est paral-
l2le & 1'axe de translation du noyau mobile 2, chaque rotation &1é-
mentaire correspondant au passage d'une dent en regard du bras
rotatif 6. On remarque égalemant que, dans la pramiére partie du
déplacement aller de 1l'ensemble mobile A, la roue dentée S n'est
pas entratnées en rotation, de telle sorte que le mouvement de
raotation inddit par la mouvemant de translation est & début différsé
par rapport audit mouvement de translation } on remargus que l'on
pourrait, sans changer la structurs st les dispositions ralatives
de 1'électro-aimant 3, de son noyau mobile 2aet de l'ensemble mebile
A, obtenir une rotation de sens inverse de la rous dentée 5 en fai-
sant agir le bras rotatif 6, sans madifier 1'orisntation qu'il
présente dans sa position ds repos, dans la zone périphériqus
dentée dismétralement opposée de la rous § ; on pourrait également
parvenir au méme résultat an inversant le profil des dente st en
orientant légérement vers le bés, dans sa position dféquilibre,
le bras rotatif 6, la butée fixe 14 &tant alors placée au-dessus
de ca bras et la lame élastigue 15 en dessous dudit bras ; on
pourrait également faire agir un bras de ca type sur la face opposée,
qul serait alors la face dentde, de la roua S ou placer cestte roue
2 1'autre extrémité de l'arbre 4, en modifiant bien entendu la po-
sition du bloc de support 12 du bras rotatif 6. On pourrait égale-
ment s'arranger pour que la rotation pas & pas ds la roue dentde
5 s'effectus au cours des déplacements de retour dunoyau mghile 2
et de 1l'ensemble mobils A.

Le dispositif de transformation qui vient d'8tre décrit
peut 8tre utilisé dans ds nombreux apparells oh 1l'on désire trans-
former un mouvement de translation rectiligna alternatif en un
mouvement de rotation pas & pas, de sens constant, ou en un mou-
vement résultant de la trensformation dudit mouvement de rotation H
les domaines d'application de la présente invention sont dong
extr8mement variés. _

On retrouve, sur l'appareil des figures 4 et 5, les élé-
ments essentiels du dispositif de la figure 1, & savoir le béti 1,
1'électro-aimant 3, le noyau mobile 2 de celui-ci, l'snsemble mobhi-~
la A avec son flasque de support 8, l'arbre rotatif 4, la roue den-
tées 5, 1le blec de support 12 avec son bras rotatif 6, la butée fixe
14 de ce dernier at sa lame de rappel élastique 15 ; sur les figures



1o

15

20

25

30

35

250463

-7 -
1 et 4, les mémes éléments portent des nombres de référence iden-
tiques ; I‘arbra 4 est ici supporté par les pattes de fixation 4'a

Vet 4'b, par l'intermédiaire, respectivement d'un palier & roule-

ment & billes et d'une butde & billes; cet arbre rotatif comporte
une section filetée 4c, qui forme la vis d'un systéme vis—écrou
dont l'écrou 18a est constitus par la partie inférieure d'un &lg-
ment mobile 18 susceptible de se déplacer en mouvement de transla-
tion rectiligne, parall2lement 3 la direction de déplacement du
noyau mobile derl'électro-aimant,3, gréce au systéme vis 4c-écrou
18a, lors de la rotation de 1l'arbre 4 ; plus précisément, la ro-
tation pas & pas, de sens constant, de l'arbre 4 a pour effet,
1'élément mobile18 étant blogué en rotation par l'ensemble mobile
A qu'il traversse, de déplacer pas a pas 1'élément mcbile18 dans
la direction précitée, et dans un sens donné, sur une longueur pré-
déterminée, chaque déplacement élémentaire de 1'élément mobile 18,
qui'est une fractien de la course totals possible des cet élément
mobile, correspondant & un déplacement alternatif de 1'ensemble
mobile A. ,

_ L'apparseil des figure 4 et S_ést tout particuliérement
adapté & la réalisation d'une injectiun & l'aide d'une seringue
ordinaire (comportant une seule aiguille d'injection) ou d'un
multi-injectsur (comportant une pluralits de telles aiguilles
d'injection) relié a une seringue d'injection ; un multi-injecteur
de ce type a été décrit dans le brevet frangais N° deman-
dé le ab nom de la présente demanderesse.

A cet effet, l'ensemble mobils A est adapté 3 porter 1la
seringue d'injection 19 dont le corps 19a est maintenu par les deux
branches 20a et 20b d'un clip ou analogue, et son extrémité avant,
terminée par l'embout de fixation 19c de 1l'aiguille d'injection,
vient en butée contre un élément d'érrét 29 dont la forme en U per-
met le passage dudit embout, cst élément d'arrit présentant un re-
bord horizontal permettant la fixation sur l'ensemble mcobile A
formant support ou berceau de seriﬁgue. La réPérence 21 désigne le
piston de la seringue et la référence 2la 1a_téte de ce piston ;
la Etructurs de la partie supérieurs de 1'élément mabile 18 ast
telle gqu'slle permet le blacage de la *t8te du piston lors de son
déplacement longitudinal par rapport au corps de seringue 19a ;
a4 cet effst, cette partie supérieure ou masse de blocage 18b de

la t8te du piston comprend un étrier 22, une piéce d'appui 23 de
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la face arriére de ladite t8te de piston et, entre ces &ldments
22 et 23 un logement 24 pour la t8te de pistoni; la configﬁration
d'étrier de 1'élément 22, la position du clip 20 et la configuration
en U de l'élément d'arrét 29 permettent d'sxtraire facilement la
seringue 19 de l'appareil, par traction vers le haut, et d'adapter
également facilement cette dernidre sur 1'appareil. On remarque, sur
la figure S, que la partie supérisure de 1'écrou 1B8a est adaptés a
coulisser dans une fente longitudinale 26 de 1'ensemble mobile A,
cette configuration permettant simultanément le blocage de la rota-
tion de 1l'élément mobile lé et son guidage en translation rectili-
gna. '

En raison de ce qui a été expliqué précédemment, on con-
goit qu'un déplacement aller et retour du noyau mobile 2 permette,
par 1l'intermédiaire d'une rotation élémentaire de 1'arbre 4, un
déplacement élémentaire, en translation, de 1'élément mobile 18 et,
par suite, du piston de seringue 21 par rapport au corps de éeriﬁgus
19a at ce, au cours du déplacement aller du noyau mobile 2 et de
1'ansemble mobile A ; de plus, le déplacement aller ds 1l'ensemble
mobile A permet de faire avancer (déplacemant vers la gauche, sur
la figure 4), le corps de seringus 19a, par rapport au bati 1, tan-
dis que le déplacement de retour de cet esnsemble mobils A permet
la rétraction du corps de seringus19&.Ainsi, on peut effectusr une
piglre et, au cours de cette pigiire, réaliser une injection de la
substance contenua dansle corps de saringue 19a, la quantité de subs-
tance injectée, & chaque injection, c'est-a-dire a chaque mouvement
aller et retour du corps de seringue 19a, correspondant & une frac-
tion prédéterminsedu contenu de 1a saringue, cette fraction prédéter-
minée correspondant elle-m@me aux caractéristiques dimensionnelles
da la seringue et & l'amplitude du déplacement &lémentaire de trans—

~lation du piston de seringue 21. On congoit qu'il est possibls

d'effectuer une pluralité d'injections élémentzires et ce, jusqu'a
ce que le piston de seringue soit compldtement enfoncé dans le corps
de seringue,

Chaque déplacement aller du noyau mohile 2 de 1'élecirc—
aimant peut 8tre commandé par une pression sur una gBchette (sché-
matisée par 1'interrupteur 27 situé sur le circuit d'alimentation
28 de 1'électro-aimant, lsquel circuit est relié & une source aporo-
aride de courant continu,_ ; l'utilisatinn ds moyens appropics en -

soi connus, pouvant 8tre intégrés, en méme temps qus la dachetts,
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a4 1'apparsil de la figura 4, permet de ne comﬁander gu'un seul
déplacement du noyau mobile de 1*éléctro-aimant, que la gachetta
ait été ou non immédiatement relichds i des moyens da temporisa-
tion permettent de commander un nouveau déplacement du noyau mo-
bile 2, et par conséquent, une nouvelle injection, seulement au
bout d'un certain temps, qui peut 8tre trés court, aprés la com-
mande de la premidre injection. )

I1 va de soi que la présente inventicn est nullement li-
mitée aux modes de réalisation décrits qui ont été. donnéds & titre
purament explicatif. En conséquence tous moyens équivalents aux
modes de réalisation décrits, modifications ou variantes de cas
moyens ou modes de réalisation font également partie de la pré-—

sente invention telle que définie par les revendications ci-aprés,
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REVENDICATIONS

1. Dispositif pour la transformation d'un mouvement ds
translation rectiligne alternatif en un mouvement de rotation pas
& pas, de sens constant, autour d'un axe de rotation parallale a
1'axe de translation, caractérisé en ce qu'il comporte un bati, un
ensemble mobile susceptible de ss déplacer suivant un mouvamant de
translation rectiligne alternatif, par exemple sous l'action d'un
électro-aimant, un arbre monté rotatif sur cet ensemblas mobile sui-
vant un axe paralléle & l'axe de translation dudit ensemble mobi-
la, une roue dentés solidaire de cet arbre }otatif et dont les
dents sont placéas sur 1'une des faces de ladita rous, un bras
monté rotatif sur le bati précité, autour d'un axe perpendiculaire
4 l'axe de translation précité, de telle sorte que ledit bras rota-
tif soit dirigé vers la face dentés ds la rous précitdas, ce bras
étant en légdre obliquité par rapport & ladite face lorsqu'il est
dans sa position de repos,et qus,lors du déplacement dans un sens:
de l'ensemble mobile, 1'extrémité libre dudit bras rotatif soit
appuyée contre las dents de ladite face dentés de fagon & provoquar
une rotation élémentaire de ladite roue dentés et de l'arbre rota-
tif qui la porte, rotation au cours de laquelle ladit bras rotatif,
& partir de sa position de repos, est lui-m8me entratné en une ro-
tation de faible amplitude qui a pour effat d'augmenter son obli-
quité par rapport & ladite face dantée, le déplacement de sans
contraira de 1l'ensemble mobile libérant ledit bras rotatif et ne
provoquant ainsi aucuns rotation de ladite rous dentée et dudit
arbre rotatif,

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que ledit bras rotatif coop2re avec un moysen de rappel élasti-
que qui le raméne & sa position de renos, aventuellemant contrf8lée
par uns butée fixe, lors du déplacement de retour de 1l'ansemble
mobile,

3. Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que les dents ds la roue dentds précités comportent un cdté
légérement incliné par rapport & la face de ladite roues dentés et
un cdté fortement incliné par rapport & ladite face ocu perpsndi-

s

culaire & cettes faca.
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4. Dispositif selon 1l'une des revendications 1 & 3, carac~
térisé en ce que la distance de 1'extrémité libre du bras rotatif,
dans sa posifian de repos, & la face dentée de la roue dsntés ast
réglée de telle sorte que dans la premi®re partie du deplacenent
aller de 1l'snsemble mobile precite ledit bras rotatif ne soit pas
appuyé contre cette face dentée et qu'il n' y alt pas da raotation
de l'afbrs rotatif précité, ce qui permet d'obtenir simultandment
un mouvement rectiligne alternatif et, pendant le déplacement aller
de celui-ci,un mouvement de rotation & début différé.

§. Appareil comportant application du dispositif selon
1'une quelconque des revendications précédentas, caractérisé en cs
que l'arbre rotatif précité comporte unesection filetéds, formant
la vis d'un systime vis-écrou, et un &lément mobile, formant
1'écrou dudit systéms vis-écrou, qui est blogué en rotation et
susceptibls ainsi d'@tre entratné en un mouvement ae translation
rectiligne pas & pas, de sens constant, par rapport & 1l'ensemble
mobile précité,ce qui permet d'obtenir simultanément un mouve-’
mant rectiligne alternatif et,pendant le déplacement aller de
celui-ci, un hopvement additionnel ds translation, de méme sens que
ou de sens contraire & celui dudit déplacement aller. E

6. Appareil sslon la revendication 5, pour la réalisation
d'une injection & l'aide d'une seringue ordinaire ou d'un multi-

-

injecteur relié & une seringue, caractérisé en ce que 1l'ansembls

-

mobile précité est adapté & porter ladita seriﬁgue d'injection,
disposée parallélemsnt & l'axe de translation dudit snsemble mo-
bile, et 1'Slément mobile précité est adapté & entratner le piston
de ladite seringue, le déplacement aller du mouvement de transla-
tion rsctiligné alternatif corraespondant & 1'avancement da la
seringue pour faire pénétrer l'aiguille de la seringus ordinaire
précitée ou les aiguilles du multi-injecteur p?écité dans la peau
et le mouvemsnt de translation associé dudit élément mobile corres-
pondant & 1'enfoncement, sur une longueur déterminée, dudit pis-

ton dans le corps de seringue,.
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